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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両（１２）の駆動システム（１６）に電気的に接続されるように構成された制御ユニ
ット（１４、１１６、１４２）であって、前記駆動システム（１６）が、前記車両（１２
）に動力を供給するための少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）を含む
制御ユニット（１４、１１６、１４２）を備え、
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、少なくとも１つの動作モードにおいて
前記車両（１２）の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、前
記勾配で前記車両（１２）のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために前記少なく
とも１つのトラクションモータ（１８、１３４）のトルク出力を制御するように構成され
、
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、前記車両（１２）を前記ゼロ速度また
は前記ほぼゼロの速度に維持するために前記車両（１２）の減速度を計算して、計算され
た前記減速度に応じて前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）の前記
トルク出力を制御するように構成されている、
システム。
【請求項２】
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、前記車両（１２）の常用ブレーキを作
動させることなく、前記勾配で前記車両（１２）の前記ゼロ速度または前記ほぼゼロの速
度を維持するために前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）の前記ト
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ルク出力を自動的に制御するよう構成されている、請求項１に記載のシステム。
【請求項３】
　前記車両（１２）の前記駆動システム（１６）をさらに備え、前記駆動システム（１６
）が、エンジン（１０６）を含み、前記駆動システム（１６）が、前記少なくとも１つの
トラクションモータ（１８、１３４）による使用のために、前記エンジン（１０６）によ
って生成される動力を電力に変換するように構成されている、請求項１または２に記載の
システム。
【請求項４】
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、前記車両（１２）の加速度の低下また
は前記車両（１２）の、運転者によるアクセル制御の停止の少なくとも一方に少なくとも
部分的に応答して、前記勾配で前記車両（１２）の前記ゼロ速度またはほぼゼロの速度を
維持するために前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）の前記トルク
出力を自動的に制御するよう構成されている、請求項２または３に記載のシステム。
【請求項５】
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、前記車両（１２）の後退を防止する目
的で前記勾配で前記車両（１２）の前記ゼロ速度または前記ほぼゼロの速度を維持するた
めに前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）の前記トルク出力を自動
的に制御するよう構成されている、請求項２から４のいずれかに記載のシステム。
【請求項６】
　車両（１２）であって、
　少なくとも１つの車輪（２０）と、
　請求項３に記載のシステムと、
を備え、
　前記駆動システム（１６）が、前記エンジン（１０６）によって駆動されるように構成
されたオルタネータ（１０８）、該オルタネータ（１０８）に電気的に接続された整流器
（１１０）、および前記整流器（１１０）に電気的に接続された１つ以上の電力変換器（
１１２、１１４）を含み、
　前記１つ以上の電力変換器（１１２、１１４）が、前記少なくとも１つのトラクション
モータ（１８、１３４）に電気的に接続されており、
　前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）が、前記少なくとも１つの
車輪（２０）を駆動するように構成されており、および
　前記制御ユニット（１４、１１６）が、前記少なくとも１つのトラクションモータ（１
８）の前記トルク出力を制御するためにトルク要求信号を前記１つ以上の電力変換器（１
１２、１１４）に電気的に通信するように構成されている車両（１２）。
【請求項７】
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、前記車両（１２）の常用ブレーキを作
動させることなく、前記勾配で前記車両（１２）の前記ゼロ速度または前記ほぼゼロの速
度を維持するために前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）の前記ト
ルク出力を自動的に制御するよう構成されている、請求項３から５のいずれかに記載のシ
ステム。
【請求項８】
　車両（１２）の駆動システム（１６）に電気的に接続されるように構成された制御ユニ
ット（１４、１１６、１４２）であって、前記駆動システム（１６）が、前記車両（１２
）に動力を供給するための少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）を含む
制御ユニット（１４、１１６、１４２）を備え、
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、少なくとも１つの動作モードにおいて
前記車両（１２）の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、前
記勾配で前記車両（１２）のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために前記少なく
とも１つのトラクションモータ（１８、１３４）のトルク出力を制御するように構成され
、
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　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、前記少なくとも１つのトラクションモ
ータ（１８、１３４）の前記トルク出力を制御することによって、前記車両（１２）の常
用ブレーキを使用することなく、選択可能な速度へのターゲット減速度のために前記車両
（１２）を能動的に管理するように構成されている、
システム。
【請求項９】
　車両（１２）の駆動システム（１６）に電気的に接続されるように構成された制御ユニ
ット（１４、１１６、１４２）であって、前記駆動システム（１６）が、前記車両（１２
）に動力を供給するための少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）を含む
制御ユニット（１４、１１６、１４２）を備え、
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、少なくとも１つの動作モードにおいて
前記車両（１２）の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、か
つ、車両の常用ブレーキを作動させることなく、前記勾配で前記車両（１２）のゼロ速度
またはほぼゼロの速度を維持するために前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８
、１３４）のトルク出力を制御するように構成され、
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）が、
　　第１の動作モードでは、第１の指定閾値より下に低下した前記車両（１２）の加速度
に応答して、
　　第２の動作モードでは、第２の指定閾値を下回った、前記車両（１２）の、運転者に
よるアクセル制御の停止に応答して、および
　　第３の動作モードでは、第１の停止状態から、前記常用ブレーキの使用、および、前
記ゼロ速度または前記ほぼゼロの速度への維持を自動的に制御する前記制御ユニット（１
４、１１６、１４２）の動作なしに、前記車両（１２）の加速度により車両後退を回避す
ることに関して不十分な第２の作動状態への、前記運転者によるアクセル制御の作動に応
答して、
　前記勾配で前記車両（１２）の前記ゼロ速度または前記ほぼゼロの速度を維持するため
に前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）のトルク出力を自動的に制
御するように構成されている、
システム。
【請求項１０】
　車両（１２）を制御するための方法であって、
　車両推進のために前記車両（１２）の駆動システム（１６）に電気的に動力供給するス
テップであって、前記駆動システム（１６）が、少なくとも１つのトラクションモータ（
１８、１３４）を含むステップと、
　前記車両（１２）の制御ユニット（１４、１１６、１４２）を用いて、少なくとも１つ
の動作モードにおいて前記車両（１２）の勾配または荷重の少なくとも１つについての情
報を知ることなく、前記勾配で前記車両（１２）のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持
するために前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）のトルク出力を制
御するステップと、
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）を用いて、前記車両（１２）の減速度を計
算するステップと、
を含み、
　前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）の前記トルク出力が、前記
車両（１２）を前記ゼロ速度または前記ほぼゼロの速度に維持するために、計算された前
記減速度に応じて制御される、
方法。
【請求項１１】
　前記車両（１２）が、前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８）に電力供給す
るための少なくとも１つの電力変換器（１１２、１１４）を含み、
　前記方法が、前記制御ユニット（１４、１１６）を用いて、前記少なくとも１つのトラ
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クションモータ（１８）の前記トルク出力を制御するためにトルク要求信号を前記１つ以
上の電力変換器（１１２、１１４）に電気的に通信するステップをさらに含む、
請求項１０に記載の方法。
【請求項１２】
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）を用いて、前記少なくとも１つのトラクシ
ョンモータ（１８、１３４）の前記トルク出力を制御することによって、前記車両（１２
）の常用ブレーキを使用することなく、選択可能な速度へのターゲット減速度のために前
記車両（１２）を能動的に管理するステップ
をさらに含む、請求項１０または１１に記載の方法。
【請求項１３】
　前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８、１３４）の前記トルク出力が、前記
車両（１２）の常用ブレーキを作動させることなく、前記勾配で前記車両（１２）の前記
ゼロ速度または前記ほぼゼロの速度を維持するために制御される、請求項１０から１２の
いずれかに記載の方法。
【請求項１４】
　勾配で車両（１２）を制御するための方法であって、
　前記車両（１２）に搭載された制御ユニット（１４、１１６、１４２）を用いて、前記
車両（１２）の計算された減速度を求めるステップと、
　前記制御ユニット（１４、１１６、１４２）を用いて、前記計算された減速度に少なく
とも部分的に基づいて、前記車両（１２）の常用ブレーキを使用することなく、選択速度
への前記車両（１２）のターゲット減速度のために前記車両（１２）の少なくとも１つの
トラクションモータ（１８、１３４）のトルク出力を制御するステップと
を含む方法。
【請求項１５】
　前記選択速度が、ゼロ速度またはほぼゼロの速度の一方である、請求項１４に記載の方
法。
【請求項１６】
　前記計算された減速度を求める前記ステップおよび前記トルク出力を制御する前記ステ
ップが、前記車両（１２）の荷重または勾配の少なくとも１つについての情報を知ること
なく実行される、請求項１４または１５に記載の方法。
【請求項１７】
　前記計算された減速度を求める前記ステップが、前記車両（１２）の勾配および荷重を
推定することを含む、請求項１４から１６のいずれかに記載の方法。
【請求項１８】
　車両（１２）であって、
　少なくとも１つのトラクションモータ（１３４）と、
　前記車両（１２）を移動させる目的で前記少なくとも１つのトラクションモータ（１８
、１３４）に電力供給するために、受けた電力を電気信号に変換するように構成された電
力システム（１３２）と、
　前記電力システム（１３２）に電気的に接続された制御ユニット（１４２）であって、
少なくとも１つの動作モードにおいて前記車両（１２）の勾配および／もしくは荷重につ
いての情報を知ることなく、前記勾配で前記車両（１２）のゼロ速度もしくはほぼゼロの
速度を維持する目的で前記少なくとも１つのトラクションモータ（１３４）のトルク出力
を制御するためにトルク要求信号を前記電力システム（１３２）に電気的に通信すること
、および、前記車両（１２）の計算された減速度を求めて、該計算された減速度に少なく
とも部分的に基づいて、前記車両（１２）の常用ブレーキを使用することなく、選択速度
への前記車両（１２）のターゲット減速度のために前記少なくとも１つのトラクションモ
ータ（１３４）のトルク出力を制御するためにトルク要求信号を前記電力システム（１３
２）に電気的に通信することを行うように構成された制御ユニット（１４２）と、
を備える、車両（１２）。
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【請求項１９】
　搭載されたエネルギー蓄積装置（１３６）または非搭載の電力接続装置（１３８）の少
なくとも一方をさらに備え、前記搭載されたエネルギー蓄積装置（１３６）または前記非
搭載の電力接続装置（１３８）の前記少なくとも一方が、前記電力を供給するように構成
されており、前記電力システム（１３２）が、前記車両（１２）を移動させる目的で前記
少なくとも１つのトラクションモータ（１３４）に電力供給するために、前記搭載された
エネルギー蓄積装置（１３６）または前記非搭載の電力接続装置（１３８）の前記少なく
とも一方から受けた前記電力を前記電気信号に変換するように構成されている、請求項１
８に記載の車両（１２）。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明の実施形態は、一般に車両制御に関する。他の実施形態は、勾配で車両を制御す
ることに関する。
【背景技術】
【０００２】
　大型のオフハイウェイ車両（「ＯＨＶ：ｏｆｆ－ｈｉｇｈｗａｙ　ｖｅｈｉｃｌｅ」）
（露天鉱床から掘り出される重い積み荷を運搬するために使用される採鉱車両など）は、
よく知られており、一般的に、エネルギー効率の良い方法で車両を推進または減速させる
ために電動車輪を採用している。この効率は、一般的に、オルタネータ、主トラクション
インバータ、および車両の後輪内に収容される１対の車輪駆動アセンブリと共に大馬力の
ディーゼルエンジンを採用することによって達成される。ディーゼルエンジンは、ディー
ゼルエンジンがオルタネータを駆動するようにオルタネータに直接関連付けられる。オル
タネータは、主トラクションインバータに電力を供給し、主トラクションインバータは、
制御された電圧および周波数を有する電力を２つの車輪駆動アセンブリの電気駆動モータ
に供給する。車輪駆動アセンブリのそれぞれは、遊星ギヤトランスミッションを収容して
おり、遊星ギヤトランスミッションは、関連する駆動モータの回転エネルギーを、後輪に
供給される高トルクで低速度の回転エネルギーの出力に変換する。
【０００３】
　ＯＨＶの一般的な運用時の積み荷は、百トンを超える場合があり、一方、車両および積
み荷の総重量は、数百トンになる場合がある。したがって、これらの車両を勾配で操作す
ることは、特に経験の浅い運転者にとっていくつかの課題となり得る。したがって、既存
のシステムおよび方法とは異なる、車両を制御するためのシステムおよび方法を提供する
ことは望ましくあり得る。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】米国特許出願公開第２０１２／０１９７４７３号明細書
【発明の概要】
【０００５】
　本発明の実施形態において、システム（例えば、車両用の制御システム）は、車両の駆
動システムに電気的に接続されるように構成される制御ユニットを備える。駆動システム
は、車両に動力を供給するための少なくとも１つのトラクションモータを含む。制御ユニ
ットは、少なくとも１つの動作モードにおいて車両の勾配および／または荷重についての
情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラ
クションモータのトルク出力を制御するように構成される。
【０００６】
　別の実施形態において、車両を制御するための方法は、車両推進のために車両の駆動シ
ステムに電気的に動力供給するステップを含む。駆動システムは、少なくとも１つのトラ
クションモータを含む。本方法は、車両の制御ユニットを用いて、少なくとも１つの動作
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モードにおいて車両の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、
勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータのトルク出力を制御するステップをさらに含む。
【０００７】
　別の実施形態において、システム（例えば、車両用の制御システム）は、車両の駆動シ
ステムに電気的に接続されるように構成される制御ユニットを備える。駆動システムは、
車両に動力を供給するための少なくとも１つのトラクションモータを含む。制御ユニット
は、車両の計算された減速を求めて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車
両の常用ブレーキを使用することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために車両
の少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するように構成される。
【０００８】
　別の実施形態において、勾配で車両を制御するための方法は、車両に搭載された制御ユ
ニットを用いて、車両の計算された減速を求めるステップを含む。本方法は、制御ユニッ
トを用いて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車両の常用ブレーキを使用
することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために車両の少なくとも１つのトラ
クションモータのトルク出力を制御するステップをさらに含む。
【０００９】
　別の実施形態において、車両は、電力システムと、制御ユニットと、少なくとも１つの
トラクションモータとを含む。電力システムは、少なくとも１つのトラクションモータに
電力供給するために、受けた電力を電気信号に変換するように構成される。（車両は、電
力が非搭載の（ｏｆｆ－ｂｏａｒｄ）供給源、搭載されたエネルギー蓄積装置、または搭
載されたエンジン－オルタネータシステムから受けられるように構成されてもよい。）制
御ユニットは、少なくとも１つの動作モードにおいて車両の勾配および／または荷重につ
いての情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するため
にトラクションモータのトルク出力を制御するように構成される。例えば、制御ユニット
は、少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するためにトルク要求信号
を電力システムに電気的に通信するように構成されてもよい。さらにまたはあるいは、制
御ユニットは、車両の計算された減速を求めて、計算された減速に少なくとも部分的に基
づいて、車両の常用ブレーキを使用することなく、選択速度への車両のターゲット減速の
ために少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するためにトルク要求信
号を電力システムに電気的に通信するように構成されてもよい。
【００１０】
　本発明は、以下のような添付図面を参照しながら非限定的な実施形態に関する以下の説
明を検討することによってより良く理解される。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１Ａ】本発明の実施形態に係る制御システムの概略図である。
【図１Ｂ】制御システムが取り付けられる車両の斜視図である。
【図１Ｃ】制御システムが取り付けられる車両の側面図である。
【図２Ａ】実施形態に係る、車両の電力／牽引システムの概略図である。
【図２Ｂ】別の実施形態に係る、車両の電力／牽引システムの概略図である。
【図３】本発明の実施形態に係る例示的な重力値計算関数を示す概略図である。
【図４】本発明の実施形態に係る、勾配で車両を保持するために必要なトルクを求めるた
めのヒルホールド制御ループを示す概略図である。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　以下では、本発明の例示的な実施形態を詳細に参照する。その例は、添付図面に示され
ている。可能な限り、図面を通して使用される同じ参照符号により、同じまたは同様の部
分が示されている。本発明の例示的な実施形態は、露天採掘産業に利用される、ディーゼ
ルエンジンを有する運搬トラックに関して説明されているが、本発明の実施形態は、一般
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に内燃エンジンおよびこのようなエンジンを採用する車両を伴う使用にも適用可能である
。例えば、車両は、特定の産業（鉱業、建設業、農業など）に関連する作業を実行するた
めに設計されたオフハイウェイ車両（「ＯＨＶ」）であってもよく、運搬トラック、クレ
ーン、土木機械（ｅａｒｔｈ　ｍｏｖｉｎｇ　ｍａｃｈｉｎｅ）、掘削機械、耕作機械、
トラクタ、荷役機械、土工機械（ｅａｒｔｈ　ｍｏｖｉｎｇ　ｅｑｕｉｐｍｅｎｔ）など
を含んでもよい。あるいはまたはさらに、車両は、オンロード車両（トレーラトラック（
ｔｒａｃｔｏｒ－ｔｒａｉｌｅｒ　ｒｉｇ）、オンロードダンプトラックなど）であって
もよい。本明細書で使用される場合、「電気通信」または「電気的に接続される」は、特
定の構成要素が、直接的または間接的な電気的接続を用いて直接的または間接的なシグナ
リングにより互いに通信するように構成されることを意味する。同様に本明細書で使用さ
れる場合、「ゼロ速度」は、車両が停止／静止しているときの車両の状態を意味する。「
ほぼゼロの」速度は、ほとんど停止していること（例えば、ある実施形態では５ｍｐｈ／
８Ｋｐｈ以下での移動または別の実施形態では１ｍｐｈ／１．６Ｋｐｈ以下での移動）を
意味する。
【００１３】
　本発明の実施形態は、常用ブレーキの使用を必要とすることなく、勾配にいる間に停止
状態またはほぼ停止した状態からの急速な加速を実現し、かつ勾配での車両の後退を防止
する、車両を制御するための制御システム（および関係する方法）に関する。（「勾配」
は、ゼロ度より大きな傾きまたはゼロ度より小さな傾きを有する水平でない地面を意味す
る。「常用ブレーキ」は、機械的な摩擦ブレーキ（例えば、一般的には、ブレーキパッド
が車輪または心棒に連結されたロータまたはディスクに係合するように空気／空気圧シス
テムまたは油圧システムを用いて作動される、一般的に推進システムから切り離されたタ
イプのもの）を意味する。
【００１４】
　図１Ａは、車両１２のための制御システム１０の実施形態を示している。制御システム
１０は、車両の駆動システム１６に電気的に接続されるように構成された制御ユニット１
４を備える。駆動システム１６は、車両に動力を供給するための少なくとも１つのトラク
ションモータ１８を含む。（トラクションモータは、車両を移動させる際の使用のために
構成された電気モータである。）図１Ｂを参照すると、車両１２は、運搬トラックであっ
てもよい。運搬トラックは、特に高生産の鉱業および高負荷の建設業の環境での使用のた
めに設計されたダンプトラックである。運搬トラックの駆動システム１６は、運搬トラッ
クに動力を供給するディーゼル－電力／牽引システム１００に接続された駆動輪２０を含
む。図１Ｃを参照すると、別の例として、車両１２は、坑内採鉱車両（図示のロードホー
ルダンプ（ｌｏａｄ－ｈａｕｌ－ｄｕｍｐ）車両など）であってもよい。（実施形態では
、本発明のシステムおよび／または方法は、具体的に運搬トラックまたは坑内採鉱車両に
おいて実施されているが、運搬トラックおよび坑内採鉱車両は、車両一般の実例である）
。
【００１５】
　図２Ａは、電力／牽引システム１００の実施形態を示している。上に示したように、運
搬トラックは、少なくとも２つの駆動輪２０を有する。駆動輪２０のそれぞれは、三相交
流（ＡＣ）誘導型車輪モータ１８によって駆動される。車輪モータ１８は、第１の車輪モ
ータ１０２および第２の車輪モータ１０４と呼ばれる。電力は、ディーゼルエンジン１０
６が三相ＡＣ発電機／オルタネータ１０８を駆動することによって供給される。他の実施
形態では、他の種類の機械エンジンが利用されてもよい。ディーゼルエンジン１０６およ
び発電機１０８は、運搬トラック１２内に収容されている。発電機１０８のＡＣ出力は、
１つ以上の整流器１１０に供給される。整流器１１０の直流（ＤＣ）出力は、１つ以上の
電力変換器（例えば、第１のインバータシステム１１２および第２のインバータシステム
１１４）に供給される。（インバータシステム１１２、１１４のそれぞれは、１つ以上の
インバータを含む。）第１のインバータシステム１１２は、三相可変周波数ＡＣ電力を第
１の車輪モータ１０２に供給する。同様に、第２のインバータシステム１１４は、三相Ａ
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Ｃ電力を第２の車輪モータ１０４に供給する。
【００１６】
　さらに図２Ａに示されているように、電力／牽引システム１００は、１つ以上の電力変
換器（例えば、インバータシステム１１２、１１４）に電気的に接続された制御ユニット
１１６を含み、制御ユニット１１６は、他のタスクの間に所望のトルク要求信号を求めて
インバータシステム１１２、１１４に送信するように構成されている。トルク要求信号は
、インバータシステム１１２、１１４が車両の移動の意図した方向に対応する所望の回転
方向に所望のトルク出力規模でモータ１８（例えば、車輪モータ１０２、１０４）を駆動
するように制御ユニットによって処理される。制御ユニット１１６は、本明細書に詳細に
述べられるように、車両制御を実現する１組の記憶された命令に従って動作する１つ以上
のプロセッサ／マイクロプロセッサを含む。
【００１７】
　当業者によって容易に理解されるように、制御ユニット１１６は、車両１２を駆動およ
び制動するために電気モータ１０２、１０４を操作するための点火スイッチ１１８、アク
セル位置トランスデューサ１２０（運転者のアクセル制御（例えば、「ガスペダル（ｇａ
ｓ　ｐｅｄａｌ）」）に関連付けられた）、ブレーキ位置トランスデューサ１２２、およ
び／またはギヤセレクタ１２４から入力を受信するように構成されてもよい。ギヤセレク
タ１２４は、運転者が車両の移動の意図したまたは所望の方向（前進移動または後退移動
など）を選択することを可能にするための手段を提供する。
【００１８】
　上述したように、インバータシステム１１２、１１４は、誘導型ＡＣモータ１０２、１
０４を駆動するためにＤＣ電圧を可変周波数ＡＣに変換する。電流および速度のフィード
バックが、速度が特定のｒｐｍを上回ったときは閉ループ制御のために、速度が特定のｒ
ｐｍを下回ったときは周波数型開ループ制御のためにインバータシステム１１２、１１４
によって利用される。
【００１９】
　制御ユニット１１６は、制御システム１０の制御ユニット１４として動作するように構
成されてもよい。したがって、実施形態において、制御ユニット１１６は、運転者がアク
セルペダルを離したときに車両の減速を計算するか、または求めて、ターゲット減速（ゼ
ロ速度または選択可能なほぼゼロの速度への）を能動的に管理するように構成される。こ
れにより、車両１２が、勾配および／または荷重についての情報を知ることなく、勾配で
ゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持することが可能となり、勾配での車両１２の後退が
、常用ブレーキの使用を必要とすることなく防止される。これにより、車両１２が前進ま
たは後退するときに、その移動方向が、制御システムによってその方向に能動的に維持さ
れることも保証される。本明細書で使用される場合、「能動的に管理する」は、時間間隔
を置いて変動する制御入力（例えば、制御ループ入力）に応答して（またはこれに応じて
）車両を操作することを意味する。例えば、制御ユニット１４は、車両のターゲット減速
を達成するために、車両の計算された減速（経時的に変動する）に応じて、時間間隔を置
いてトラクションモータのトルク出力を変動させるように構成されてもよい。
【００２０】
　図２Ｂは、制御システム１０が取り付けられる、車両１２の電力／牽引システム１３０
の別の実施形態を示している。電力／牽引システム１３０は、電力システム１３２と、少
なくとも１つのトラクションモータ１３４と、搭載されたエネルギー蓄積装置１３６およ
び／または非搭載の電力接続装置（ｐｏｗｅｒ　ｃｏｕｐｌｉｎｇ　ｄｅｖｉｃｅ）１３
８の１つ以上とを含む。エネルギー蓄積装置１３６は、（例えば）電池および／またはウ
ルトラキャパシタであってもよく、車両の移動／牽引のために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータ１３４に電力供給するのに十分な電気エネルギーを蓄積するように構成される
。非搭載の電力接続装置１３８は、移動／牽引のために、および／またはエネルギー蓄積
装置１３６を充電するために、および／または場合により加えて他の機能のために車両に
電気を供給するように構成されたパンタグラフ、電気的なトロリーシステム、または車両
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と架線、第三軌条、もしくは他の非搭載の導電体１４０とを選択的に移動可能に電気的に
接続するための他の装置である。（「非搭載の」電力接続装置は、車両と非搭載の電源と
を選択的に／制御可能に接続するための装置を意味するが、この場合、車両は、それでも
なおその意図した機能のために移動することができ、装置は、車両に搭載されない。）電
力システム１３２は、少なくとも１つのトラクションモータ１３４に電力供給するために
、非搭載の導電体からおよび／またはエネルギー蓄積装置から受ける電力を電気信号に変
換するように構成される。また、車両は、電力システム１３２に電気的に接続された制御
ユニット１４２を含む。制御ユニット１４２は、本明細書の他の場所で説明されている制
御ユニット１４、１１６のように構成される。（例えば、制御ユニット１４２は、少なく
とも１つの動作モードにおいて車両の勾配および／または荷重についての情報を知ること
なく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクションモータ
のトルク出力を制御するように構成されてもよい。そうするために、制御ユニットは、少
なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するためにトルク要求信号を電力
システムに電気的に通信するように構成されてもよい。）別の実施形態において、電力／
牽引システム１３０はまた、エネルギー蓄積装置１３６を充電する目的で電気を生成する
ために、または他の目的のために補助動力装置（ＡＰＵ：ａｕｘｉｌｉａｒｙ　ｐｏｗｅ
ｒ　ｕｎｉｔ）、燃料電池、または内燃エンジンなどを含む。
【００２１】
　図３は、制御システム１０／制御ユニット１４によって利用される例示的な重力評価計
算関数２００を示している。車両１２が勾配を移動しているときにこの関数を利用するこ
とにより、制御システムは、所定の時間間隔（ｇｆｖ＿ａｖｇ＿ｔｉｍｅ）を置いて、重
力を示す値（ＧＦＶ）のリアルタイム計算を実行する。ＧＦＶは、車両重量および車両が
運転されている勾配の一括した表現である。注目すべきは、ＧＦＶが、設定可能な最低車
両速度（ｇｆｖ＿ｍｉｎ＿ｃａｌｃ＿ｓｐｄ）より下では変化しないことである。図中に
示されているように、関数の入力は、以下の通りである。
【００２２】
　ｇｆｖ＿ｍｉｎ＿ｃａｌｃ＿ｓｐｄ：重力値関数が新しい値を計算する最低速度。
【００２３】
　Ｇｆｖ＿ａｖｇ＿ｔｉｍｅ：ＧＦＶが計算される時間間隔。
【００２４】
　Ｇｆｖ＿ｇａｉｎ：重力値権限（ｇｒａｖｉｔｙ　ｆｏｒｃｅ　ｖａｌｕｅ　ａｕｔｈ
ｏｒｉｔｙ）の調整可能な増加を可能にする。
【００２５】
　Ｇｆｖ＿ａｃｃｅｌ＿ｇａｉｎ：ＧＦＶへの加速度の影響の調整を可能にする。
【００２６】
　上に示したように、関数の出力は、重力値（ＧＦＶ）である。
【００２７】
　図３に示されている関数を利用してＧＦＶ値を求めることに関連して、以下のＧＦＶ方
程式の導出が提供される。詳細には、特定の加速度を得るために必要なトルクを求めるた
めに、制御ユニット１４は、以下を計算するように構成される。
【００２８】
　必要なトルク＝現在のトルク－重力×Δ加速度　（１）
　Ｆｎｅｔ＝質量×加速度　（２）
　ＴＥ－重力＝質量×加速度　（３）
　したがって、ＴＥ－質量×加速度＝重力値　（４）
　実施形態において、質量は、固定値にされてもよく、加速度およびＴＥにより重力値が
展開される。次に、Ｇｆｖゲインが、どの程度の荷重および勾配で車両が移動されている
かを反映するために重力値をスケールダウンしてゲインにするために利用されてもよい。
図示のように、トルクが、ＴＥの代わりに利用される。
【００２９】
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　次に図４を参照すると、勾配で車両を保持するために必要なトルクを求めるためのヒル
ホールド制御ループ３００を示す概略図が示されている。図中に示されているように、ヒ
ルホールド制御ループの入力は、以下の通りである。
【００３０】
　Ｈｈ＿ａｃｔｉｖｅ＿ｍａｘ＿ｓｐｄ：ヒルホールド減速制御ループのトルク値がトル
クコマンドにもはや流されないｒｐｍ速度。
【００３１】
　Ｈｈ＿ｓｐｄ＿ｅｎａｂｌｅ＿ｈｙｓｔ：ヒルホールドトルクのフロースルーを有効・
無効にするためのｒｐｍヒステリシス速度デルタ。
【００３２】
　Ｈｈ＿ｄｅｃｅｌ＿ｚｅｒｏ＿ｓｐｄ：減速ターゲットが完全にゼロに減少されるモー
タｒｐｍ速度。
【００３３】
　Ｈｈ＿ｄｅｃｅｌ＿ｒａｍｐ＿ｓｐｄ：Ｃｒｕｓｉｅ＿ｓｗ＿ｈｈ＿ｄｅｃｅｌの値か
ら０に直線的に減少するように減速が始まるｒｐｍ速度。
【００３４】
　Ｈｈ＿ｋｐ＿ｇａｉｎ：ヒルホールド制御ループのための比例ゲイン。
【００３５】
　Ｈｈ＿ｋｉ＿ｇａｉｎ：ヒルホールド制御ループのための積分ゲイン。
【００３６】
　Ｈｈ＿ｍａｘ＿ｔｏｒｑｕｅ：ヒルホールドループが勾配でトラックを保持するように
アサートすることができる最大トルク権限（ｍａｘｉｍｕｍ　ｔｏｒｑｕｅ　ａｕｔｈｏ
ｒｉｔｙ）。これは、車両が保持されるように設計された最大勾配から得られる最大トル
クに設定されてもよい。
【００３７】
　Ｈｈ＿ｏｕｔｐｕｔ＿ｓｌｅｗ＿ｕｐ：トルク出力のためのスルーアップレート限界（
ｓｌｅｗ　ｕｐ　ｒａｔｅ　ｌｉｍｉｔ）。
【００３８】
　ｈｈ＿ａｖｇ＿ｔｉｍｅ：ヒルホールド入力が計算される時間間隔。
【００３９】
　実施形態において、Ｈｈ＿ａｃｔｉｖｅ＿ｍａｘ＿ｓｐｄマイナスＨｈ＿ｓｐｄ＿ｅｎ
ａｂｌｅ＿ｈｙｓｔの速度を下回ると、ヒルホールド制御ループは、ヒルホールドがアク
ティブな（Ｃｒｕｉｓｅ＿ｓｗ＿ｈｈ＿ｄｅｃｅｌ）（すなわち、ｒｐｍ／ｓ）間にター
ゲット車両減速のために車両減速を能動的に制御するために、自動的に有効になり、Ｈｈ
＿ｍａｘ＿ｔｏｒｑｕｅの最大値までシステムモータトルクコマンドを加える。Ｈｈ＿ｄ
ｅｃｅｌ＿ｒａｍｐ＿ｓｐｄを下回ると、ターゲット減速は、ターゲットの０まで直線的
に減少され、この結果、車両は、勾配でゼロ速度に維持される。
【００４０】
　理解されるべきは、「ヒルホールド」は、勾配での制御を意味し、必ずしも丘での制御
を意味するわけではないことである。
【００４１】
　実施形態において、制御システム１０は、以上説明した関数を利用することによって、
車両の運転者がアクセルペダルを離したときに車両減速を計算して、ゼロ速度または選択
可能なほぼゼロの速度へのターゲット減速を能動的に管理するように構成される。これに
より、常用ブレーキの使用を必要とすることなく、勾配での車両の後退が防止され、車両
が前進または後退するときに、その移動方向が、その方向に能動的に維持されることが保
証される。ゼロまたはほぼゼロの速度へのターゲット減速を管理することによって、制御
システム１０は、トルクが停止中に存在することを保証し、これにより、前進移動または
後退移動に対する要求が運転者によって与えられたときの急速な加速を可能にする。結果
として、本発明の制御システムを採用した車両は、より使い勝手がよく、それほど運転技
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能を必要としない。
【００４２】
　実施形態において、システム（例えば、車両用の制御システム）は、車両の駆動システ
ムに電気的に接続されるように構成される制御ユニットを備える。駆動システムは、車両
に動力を供給するための少なくとも１つのトラクションモータを含む。制御ユニットは、
少なくとも１つの動作モードにおいて車両の勾配および／または荷重についての情報を知
ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために少なくとも１
つのトラクションモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ように構
成される。したがって、一実施形態において、制御ユニットは、勾配についての情報を知
ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクション
モータのトルク出力を制御するように構成される。別の実施形態において、制御ユニット
は、車両の荷重についての情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの
速度を維持するためにトラクションモータのトルク出力を制御するように構成される。別
の実施形態において、制御ユニットは、勾配についての情報を知ることなく、また車両の
荷重についての情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持
するためにトラクションモータのトルク出力を制御するように構成される。
【００４３】
　制御ユニットが少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するように構
成されることが示されている、本明細書の実施形態のいずれかにおいて、これは、単一の
トラクションモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ことを含み、
車両が複数のトラクションモータを有する実施形態では、複数のトラクションモータのト
ルク出力のそれぞれを制御することまたは複数のトラクションモータの少なくとも１つの
それぞれの各トルク出力を制御することを含む。
【００４４】
　本発明の一態様において、制御ユニットは、少なくとも１つの動作モードにおいて車両
の勾配および／または荷重についての情報を知ることなく、また車両の常用ブレーキを使
用することなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクシ
ョンモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ように構成される。
【００４５】
　実施形態において、制御ユニットは、ゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために
車両の減速を計算して、計算された減速に応じてトラクションモータのトルク出力を制御
するように構成される。
【００４６】
　実施形態において、制御ユニットは、トラクションモータのトルク出力を制御すること
によって、車両の常用ブレーキを使用することなく、選択可能な速度へのターゲット減速
のために車両を能動的に管理するように構成される。
【００４７】
　実施形態において、制御ユニットは、車両の常用ブレーキを作動させることなく、勾配
で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクションモータのトルク出
力を制御する（例えば、自動的に制御する）ように構成される。
【００４８】
　実施形態において、駆動システムは、エンジンと、エンジンによって駆動されるように
構成されるオルタネータ（例えば、三相ＡＣ発電機／オルタネータ）と、オルタネータに
電気的に接続される整流器と、整流器に電気的に接続される１つ以上の電力変換器とを含
む。１つ以上の電力変換器は、少なくとも１つのトラクションモータに電気的に接続され
る。少なくとも１つのトラクションモータは、車両の少なくとも１つの車輪を駆動するよ
うに構成される。制御ユニットは、少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を
制御するためにトルク要求信号を１つ以上の電力変換器に電気的に通信するように構成さ
れる。
【００４９】
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　実施形態において、制御ユニットは、車両の加速度の低下または車両の、運転者による
アクセル制御の停止の少なくとも一方に少なくとも部分的に応答して、勾配で車両のゼロ
速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクションモータのトルク出力を制御する
（例えば、自動的に制御する）ように構成される。
【００５０】
　実施形態において、制御ユニットは、第１の動作モードでは、第１の指定閾値より下に
低下した車両の加速度に、第２の動作モードでは、第２の指定閾値を下回った、車両の、
運転者によるアクセル制御の停止に、ならびに第３の動作モードでは、第１の停止状態か
ら、常用ブレーキシステムの使用なしに車両の加速度により車両後退を回避することに関
して不十分な第２の作動状態への、運転者によるアクセル制御の作動および車両の、ゼロ
速度またはほぼゼロの速度への維持を自動的に制御する、制御ユニットの動作に応答して
、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクションモータのト
ルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ように構成される。
【００５１】
　実施形態において、制御ユニットは、車両の後退を防止する目的で勾配で車両のゼロ速
度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクションモータのトルク出力を制御する（
例えば、自動的に制御する）ように構成される。
【００５２】
　別の実施形態において、車両を制御するための方法は、車両推進のために車両の駆動シ
ステムに電気的に動力供給するステップを含む。駆動システムは、少なくとも１つのトラ
クションモータを含む。本方法は、車両の制御ユニットを用いて、少なくとも１つの動作
モードにおいて車両の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、
勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに含む
。
【００５３】
　別の実施形態において、車両を制御するための方法は、車両推進のために車両の駆動シ
ステムに電気的に動力供給するステップを含む。駆動システムは、少なくとも１つのトラ
クションモータを含む。本方法は、車両の制御ユニットを用いて、少なくとも１つの動作
モードにおいて車両の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、
勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに含む
。車両は、少なくとも１つのトラクションモータに電力供給するための少なくとも１つの
電力変換器を含む。本方法は、制御ユニットを用いて、少なくとも１つのトラクションモ
ータのトルク出力を制御するためにトルク要求信号を１つ以上の電力変換器に電気的に通
信するステップをさらに含む。
【００５４】
　別の実施形態において、車両を制御するための方法は、車両推進のために車両の駆動シ
ステムに電気的に動力供給するステップを含む。駆動システムは、少なくとも１つのトラ
クションモータを含む。本方法は、車両の制御ユニットを用いて、少なくとも１つの動作
モードにおいて車両の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、
勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに含む
。本方法は、制御ユニットを用いて、車両の減速を計算するステップをさらに含む。少な
くとも１つのトラクションモータのトルク出力は、車両をゼロ速度またはほぼゼロの速度
に維持するために、計算された減速に応じて制御される。
【００５５】
　別の実施形態において、車両を制御するための方法は、車両推進のために車両の駆動シ
ステムに電気的に動力供給するステップを含む。駆動システムは、少なくとも１つのトラ
クションモータを含む。本方法は、車両の制御ユニットを用いて、少なくとも１つの動作
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モードにおいて車両の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、
勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに含む
。本方法は、制御ユニットを用いて、少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力
を制御することによって、車両の常用ブレーキを使用することなく、選択可能な速度への
ターゲット減速のために車両を能動的に管理するステップをさらに含む。
【００５６】
　別の実施形態において、車両を制御するための方法は、車両推進のために車両の駆動シ
ステムに電気的に動力供給するステップを含む。駆動システムは、少なくとも１つのトラ
クションモータを含む。本方法は、車両の制御ユニットを用いて、少なくとも１つの動作
モードにおいて車両の勾配または荷重の少なくとも１つについての情報を知ることなく、
勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに含む
。少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力は、車両の常用ブレーキを作動させ
ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するために制御される。
【００５７】
　別の実施形態において、システム（例えば、車両用の制御システム）は、車両の駆動シ
ステムに電気的に接続されるように構成される制御ユニットを備える。駆動システムは、
車両に動力を供給するための少なくとも１つのトラクションモータを含む。制御ユニット
は、車両の計算された減速を求めて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車
両の常用ブレーキを使用することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために車両
の少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するように構成される。
【００５８】
　別の実施形態において、勾配で車両を制御するための方法は、車両に搭載された制御ユ
ニットを用いて、車両の計算された減速を求めるステップを含む。本方法は、制御ユニッ
トを用いて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車両の常用ブレーキを使用
することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために車両の少なくとも１つのトラ
クションモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに
含む。
【００５９】
　実施形態において、選択速度は、ユーザ選択速度である。別の実施形態において、ある
いはまたはさらに、選択速度は、ゼロ速度またはほぼゼロの速度の一方である。（例えば
、制御ユニットは、ユーザインターフェースから選択速度の入力信号を受信するように構
成されてもよく、その場合、ユーザインターフェースは、ユーザがゼロ速度およびほぼゼ
ロの速度から選択することを単に可能にするように構成される。）
　別の実施形態において、勾配で車両を制御するための方法は、車両に搭載された制御ユ
ニットを用いて、車両の計算された減速を求めるステップを含む。本方法は、制御ユニッ
トを用いて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車両の常用ブレーキを使用
することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために車両の少なくとも１つのトラ
クションモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに
含む。計算された減速を求めるステップおよびトルク出力を制御するステップは、車両の
荷重または勾配の少なくとも１つについての情報を知ることなく実行される。
【００６０】
　別の実施形態において、勾配で車両を制御するための方法は、車両に搭載された制御ユ
ニットを用いて、車両の計算された減速を求めるステップを含む。本方法は、制御ユニッ
トを用いて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車両の常用ブレーキを使用
することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために車両の少なくとも１つのトラ
クションモータのトルク出力を制御する（例えば、自動的に制御する）ステップをさらに
含む。計算された減速を求めるステップは、車両の勾配および荷重を推定することを含む
。
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【００６１】
　別の実施形態は、車両に関する。車両は、エンジンおよびエンジンに接続される電力シ
ステムを含む。電力システムは、車両の少なくとも１つのトラクションモータによる使用
のために、エンジンによって生成される機械的動力を電力に変換するように構成される。
また、車両は、電力システムに電気的に接続される制御ユニットを含む。制御ユニットは
、少なくとも１つの動作モードにおいて車両の勾配および／または荷重についての情報を
知ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにトラクショ
ンモータのトルク出力を制御するように構成される。
【００６２】
　実施形態において、電力システムは、エンジンに接続される三相ＡＣ発電機と、発電機
に電気的に接続される整流器と、整流器に電気的に接続される１つ以上の電力変換器とを
含む。制御ユニットは、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持する目的でト
ルク出力を制御するために１つ以上の電力変換器を制御するように構成される。
【００６３】
　実施形態において、車両は、採鉱運搬トラックである。
【００６４】
　実施形態において、制御ユニットは、車両の計算された減速に応じてトラクションモー
タのトルク出力を制御するように構成される。
【００６５】
　実施形態において、制御ユニットは、トラクションモータのトルク出力を制御すること
によって、車両の常用ブレーキを使用することなく、選択可能な速度へのターゲット減速
を能動的に管理するように構成される。
【００６６】
　別の実施形態において、車両は、少なくとも１つのトラクションモータと、車両を移動
させる目的で少なくとも１つのトラクションモータに電力供給するために、受けた電力を
電気信号に変換するように構成される電力システムと、電力システムに電気的に接続され
る制御ユニットとを備える。制御ユニットは、少なくとも１つの動作モードにおいて車両
の勾配および／もしくは荷重についての情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度また
はほぼゼロの速度を維持する目的で少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を
制御するためにトルク要求信号を電力システムに電気的に通信すること、ならびに／また
は、車両の計算された減速を求めて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車
両の常用ブレーキを使用することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために少な
くとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するためにトルク要求信号を電力シ
ステムに電気的に通信することの少なくとも一方を行うように構成される。
【００６７】
　実施形態は、燃料エンジン駆動オルタネータおよび特定の電気システムを有する車両に
関して示してきたが、実施形態は、電気車両（搭載されたエネルギー蓄積装置の有無にか
かわらず）、ハイブリッド車両（例えば、搭載されたエネルギー蓄積装置を充電するため
に使用される燃料エンジン）などにも適用可能である。
【００６８】
　したがって、車両の別の実施形態において、車両は、電力システムおよび少なくとも１
つのトラクションモータを含む。車両は、車両の移動／牽引のために少なくとも１つのト
ラクションモータに電力供給するのに十分な電気エネルギーを蓄積する搭載されたエネル
ギー蓄積装置（例えば、電池および／またはウルトラキャパシタ）を含む。電力システム
は、少なくとも１つのトラクションモータに電力供給するためにエネルギー蓄積装置から
の電力を電気信号に変換するように構成される。また、車両は、電力システムに電気的に
接続される制御ユニットを含む。制御ユニットは、少なくとも１つの動作モードにおいて
車両の勾配および／または荷重についての情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度ま
たはほぼゼロの速度を維持するためにトラクションモータのトルク出力を制御するように
構成される。例えば、制御ユニットは、少なくとも１つのトラクションモータのトルク出
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力を制御するためにトルク要求信号を電力システムに電気的に通信するように構成されて
もよい。他の実施形態において、制御ユニットは、さらにまたはあるいは、本明細書の他
の場所で説明されているように構成されてもよい。
【００６９】
　車両の別の実施形態において、車両は、電力システムおよび少なくとも１つのトラクシ
ョンモータを含む。車両は、移動／牽引（および場合により加えて他の機能）のために車
両に電気を供給するように構成されたパンタグラフ、電気的なトロリーシステム、または
車両と架線、第三軌条、もしくは他の非搭載の導電体とを選択的に移動可能に電気的に接
続するための他の非搭載の電力接続装置を含む。電力システムは、少なくとも１つのトラ
クションモータに電力供給するために、非搭載の導電体から受けた電力を電気信号に変換
するように構成される。また、車両は、電力システムに電気的に接続される制御ユニット
を含む。制御ユニットは、少なくとも１つの動作モードにおいて車両の勾配および／また
は荷重についての情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維
持するためにトラクションモータのトルク出力を制御するように構成される。例えば、制
御ユニットは、少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するためにトル
ク要求信号を電力システムに電気的に通信するように構成されてもよい。他の実施形態に
おいて、制御ユニットは、さらにまたはあるいは、本明細書の他の場所で説明されている
ように構成されてもよい。
【００７０】
　車両の別の実施形態において、車両は、電力システムおよび少なくとも１つのトラクシ
ョンモータを含む。また、車両は、車両の移動／牽引のために少なくとも１つのトラクシ
ョンモータに電力供給するのに十分な電気エネルギーを蓄積する搭載されたエネルギー蓄
積装置（例えば、電池および／またはウルトラキャパシタ）を含む。また、車両は、移動
／牽引のために、および／またはエネルギー蓄積装置を充電するために、および／または
場合により加えて他の機能のために車両に電気を供給するように構成されたパンタグラフ
、電気的なトロリーシステム、または車両と架線、第三軌条、もしくは他の非搭載の導電
体とを選択的に移動可能に電気的に接続するための他の非搭載の電力接続装置を含む。電
力システムは、少なくとも１つのトラクションモータに電力供給するために、非搭載の導
電体および／またはエネルギー蓄積装置から受けた電力を電気信号に変換するように構成
される。また、車両は、電力システムに電気的に接続される制御ユニットを含む。制御ユ
ニットは、少なくとも１つの動作モードにおいて車両の勾配および／または荷重について
の情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ速度またはほぼゼロの速度を維持するためにト
ラクションモータのトルク出力を制御するように構成される。例えば、制御ユニットは、
少なくとも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するためにトルク要求信号を電
力システムに電気的に通信するように構成されてもよい。他の実施形態において、制御ユ
ニットは、さらにまたはあるいは、本明細書の他の場所で説明されているように構成され
てもよい。
【００７１】
　別の実施形態において、車両は、少なくとも１つのトラクションモータと、搭載された
エネルギー蓄積装置または非搭載の電力接続装置の少なくとも一方と、車両を移動させる
目的で少なくとも１つのトラクションモータに電力供給するために、搭載されたエネルギ
ー蓄積装置または非搭載の電力接続装置の少なくとも一方から受けた電力を電気信号に変
換するように構成される電力システムとを備える。車両は、電力システムに電気的に接続
される制御ユニットをさらに備える。制御ユニットは、少なくとも１つの動作モードにお
いて車両の勾配および／もしくは荷重についての情報を知ることなく、勾配で車両のゼロ
速度またはほぼゼロの速度を維持する目的で少なくとも１つのトラクションモータのトル
ク出力を制御するためにトルク要求信号を電力システムに電気的に通信すること、または
、車両の計算された減速を求めて、計算された減速に少なくとも部分的に基づいて、車両
の常用ブレーキを使用することなく、選択速度への車両のターゲット減速のために少なく
とも１つのトラクションモータのトルク出力を制御するためにトルク要求信号を電力シス
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テムに電気的に通信することの少なくとも一方を行うように構成される。
【００７２】
　上記の説明は例証であることが意図されており、限定的なものではないことが理解され
るべきである。例えば、上述した実施形態（および／またはその態様）は、互いに組み合
わせて使用されてもよい。さらに、多くの修正が、本発明の範囲から逸脱することなく、
特定の状況または材料を本発明の教示に適合させるために行われてもよい。本明細書に説
明されている材料の寸法および種類は、本発明のパラメータを規定するためのものである
が、これらは、限定的なものでは決してなく、例示的な実施形態である。多くの他の実施
形態は、上記の説明を精査することによって当業者に明らかとなる。本明細書で使用され
る場合、用語「を含む（ｉｎｃｌｕｄｉｎｇ）」および「その場合に（ｉｎ　ｗｈｉｃｈ
）」は、用語「を備える（ｃｏｍｐｒｉｓｉｎｇ）」および「その場合に（ｗｈｅｒｅｉ
ｎ）」のそれぞれの平易な英語の同義語として使用されている。さらに、用語「第１の」
、「第２の」、「第３の」、「上方」、「下方」、「底部」、および「上部」などは、標
識として使用されているに過ぎず、その対象に数的要件または位置的要件を課すためのも
のではない。
【００７３】
　この記載された説明では、最良の態様を含めて本発明のいくつかの実施形態を開示する
ために、さらには、当業者が任意の装置またはシステムの作製および使用ならびに任意の
組み込み方法の実行を含めて本発明の実施形態を実施することを可能にするために、例が
使用されている。本明細書で使用される場合、単数形で記載される、語「一つの（ａ）」
または「一つの（ａｎ）」の後に続く要素またはステップは、前記要素またはステップの
複数形を排除していないものとして理解されるべきである（ただし、このような排除が明
示的に述べられている場合を除く）。さらに、本発明の「一実施形態」への言及は、記載
されている特徴を同様に含むさらなる実施形態の存在を排除するものとして解釈されるこ
とを意図するものではない。さらに、別段の明示的な規定がない限り、特定の特性を有す
る要素または複数の要素を「備える（ｃｏｍｐｒｉｓｉｎｇ）」、「含む（ｉｎｃｌｕｄ
ｉｎｇ）」、または「有する（ｈａｖｉｎｇ）」実施形態は、その特性を有さないさらな
るそのような要素を含んでもよい。
【００７４】
　本明細書に含まれる本発明の精神および範囲から逸脱することなく、車両を制御するた
めのシステムおよび方法に関して、特定の変更が行われてもよいことから、上記の説明の
、または添付図面に示されている主題のすべては、本明細書では本発明の概念を示す例と
してのみ解釈されるべきであり、本発明を限定するものとして解釈されるべきではないこ
とが意図されている。
【符号の説明】
【００７５】
１０　制御システム
１２　車両、採鉱運搬トラック
１４、１１６、１４２　制御ユニット
１６　駆動システム
１８、１３４　トラクションモータ
２０　駆動輪
１００、１３０　電力／牽引システム
１０２　第１の車輪モータ
１０４　第２の車輪モータ
１０６　ディーゼルエンジン
１０８　発電機、オルタネータ
１１０　整流器
１１２　第１のインバータシステム
１１４　第２のインバータシステム
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１１８　点火スイッチ
１２０　アクセル位置トランスデューサ
１２２　ブレーキ位置トランスデューサ
１２４　ギヤセレクタ
１３２　電力システム
１３６　エネルギー蓄積装置
１３８　非搭載の電力接続装置
１４０　非搭載の導電体

【図１Ａ】

【図１Ｂ】

【図１Ｃ】

【図２Ａ】
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【図２Ｂ】

【図３】

【図４】
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